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Swarm intelligence has been attracted much attention of researchers in various fields. A swarm robot is one of the 
research fields of the swarm intelligence. In the study of the swarm robots, a number of small robots are used. Although 
individual robot ability is not so high, a colony of robots can achieve a complex task with co-operative work. The ant 
searches feeding area, and carries food to the nest with marking by pheromone. Other ants trace the pheromone and go 
to the feeding area. Many ants shuttle between the nest and the feeding area. The pheromone route between the nest and 
the feeding area is formed. Thus the route is confirmed and optimized. We focus on the swarm robot’s self-localization 
and mapping in the exploration field. 
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実験に使用した群ロボットを Fig. 1 に示す．ロ




























































前後左右の 4 方向から後方を除いた 3 方向重みづけ
ランダムウォークによる餌場探索を行う．1 ステッ









ていく．220×220cm を 11×11 の 121 個の領域に分割
する（Fig. 3）．1 つの領域は 20×20cm であり，Fig. 4
に示すように 4 つの格子で形成されている． 









の領域は 4つの格子で形成されており，例として Fig. 
6 のようにロボットが移動した場合を考える．この














情報の正確性確認のための Start bit: 4bits，End bit: 
4bits，通信内容として，フェロモンの発見フラグ: 1bit，
餌場の発見フラグ: 1bit，餌場の x 座標: 5bits，餌場の


































領域 F，領域 L および領域 R が探索済みか否
かを確認し，未探索領域の方向を優先して，1




































































2cm とする．図中の n は，ステップ数を示す．θnは,















以下の値となる．つまり αの値は|θn-1 – θn-2|と θn-1･θn-2











Table 2 Fig. 9 に示されたパラメータの表[10]． 
 


































実験によって得られたパターンを 3 つ示す． 


















































































































Table 3 歩測とフェロモンルートが生み出す彷徨えるロボット． 
  歩測 フェロモンルート 
自己位置同定 高い精度 不用 
衝突（外乱） 弱い 影響なし 
誤った情報の修正 接触通信などによる補正 蒸発によるリセット 
情報の保持力 長い 短い 
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